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요 약 


음향 반향 제거기, 적 옹 동 화 기 그리고 적 옹 잡음 제거기 등에 적응 필 터 가 널리 활 용 되고 있다. 적응 
필 터 의 계 수 는 주로 41445 알 고 리 즘 을 이 용 하 고 있지만 8405 알 고 리 즘 은 주변 잡 음 에 의해서 적 옹 필 터 의 
계 수 가 오 조 정 된다. 본 논 문 에서 최적 필 터 의 직 교 원 리 를 이 용 하 여 11045 알 고 리 즘 의 순시 기울기 벡 터 를 
저역 통과 시켜 적응 알 고 리 즘 의 적응 상 수 로 결 정 하 는 방 법 을 제 안 한 다. 순시 기울기 벡 터 는 입력 신 호 와 
추정 오차 신 호 의 상호 상 관 도 로 써 수렴 초 기 에는 추정 오차 신호 속에 입력 신 호 가 대부분 포 함 되 어 있기 
때문에 상 관 도가 크고 적응 필 터 가 수 렴 한 후 에 는 0 에 가까운 값 을 갖게 된다. 그리고 입력 신 호 와 주변 
잡음 신 호 는 상 관 이 없기 때문에 주변 잡 음 에 의해서 상호 상 관 도는 큰 변 화 가 없다. 따라서 상호 상 관 도 를 
적 웅 상 수 로 결 정 하면 수렴 속 도 가 느 려 지 지 않 으 면 서 주변 잡 음 에 강건한 특 성 을 가진다. 본 논 문 에서는 
컴퓨터 시 뮬 레 이 션 을 통해서 제 안 하는 적응 알 고 리 즘 의 성 농 이 기존 알 고 리 즘 에 비해서 우 수 함 을 보인다. 
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1. 서 론 거리 화 상 회 의 동 에 서 의 반 향 제 거 (&1(:, 8004900 
6 아 10 080068118000)[7-9] 동 에 널리 사용되고 있다. 특 

적 웅 필 터 는 차량 등 에 서 의 통 신 에서 잡 음 을 제거 히 반 향 제 거 는 차량 등 에 서 의 개인 휴대 통신 뿐만 
(스지, 30006 00156 0806 리 8000)[1-6] 하 거나 원 아니라 최근 개인용 멀티미디어 컴 퓨 터 와 인 터 넷 의 
보급 확 대 로 인하여 인 터 넷 을 통한 음 성 통 화 에 있어 
느 취 리조 이 으 이 대 학 이 거 모 자 조우 음 질 을 향 상 시키는 주 요 기 술 로 활 용 되고 있다. 적응 
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두 입 력 신 호, 즉 , 적 웅 필 터 의 기준 입력 신 호 (766- 
6006 9197021) 와 원 신 호 (000201＊ 5918081) 의 상 관 도 (00『- 
1613000) 가 있는 경 우 에 대해서 잡음 전달 경 로 나 반 
향 경 로 (6010 0801) 의 임펄스 웅 답 (120004166 768200 ㅁ 086) 
을 추 정 하여 잡 음 이나 반 향 을 제 거 한 다. 임펄스 응답 
의 추 정 은 적 웅 필 터 의 추정 오차 신 호 (690417080400 6@- 
107 918091) 와 기준 입력 신 호 로 계 수 를 적 웅 시켜 얻 
는다. 적응 알 고 리 즘 으 로 는 구 조 가 간 단 하고 안정한 
적 웅 을 하는 1846(1638【 20680 5048076) 알 고 리 즘 이 
주로 사 용 된 다. 그런데 원 신호 속에 기준 입력 신 호 와 
상 관 이 없는 성 분 이 포 함 되어 있는 경우 추정 오차 
신 호 에도 기준 입 력 신 호 와 상 관 이 없는 신 호 성 분 이 
포 함 된다. 추정 오차 신호 속에 포 함 된 상 관 이 없는 
원 신호 성 분 은 적 응 필 터 의 측 정 잡 음 (01686941600606[ 
20156) 이 되어 계 수 를 오 조 정 시 킨다. 적응 잡음 제거 
기 에 서는 주로 전 송 되어야 하는 목 표 신 호 ({218 여 518- 
2021) 가 기준 입력 신 호 와 상 관 이 없으면서 적 웅 필터 
의 계 수 를 오 조 정 한 다 [3-51. 

(7 ㅠ 6606618 등 은 목 표 신 호 에 의해서 적 응 필 터 의 계 
수가 오 조 정 되는 것을 줄이기 위해서 기준 입력 신호 
와 추정 오차 신 호 의 전력 합 으로 적 응 상 수 를 정규화 
하는 방 법 (이후 5410-Ｌ846 라 한 다 .) 을 제 안 하 였다. 
(76600 등 이 제안한 알 고 리 즘 은 보 청 기 에서 궤 환 
(16600800 을 제 거 하여 난 청 환 자 들 에게 궤 환 없는 좋 
은 음 질 을 제 공 하 고자 하 였 다 [3,4]. 이 알 고 리 즘 은 기 
존 의 41.\46(00117811260 1688【 7680 504876) 알 고 리 
즘 에 비해서 계 산 량 이 크게 증 가 하 지 않으며 목 표 신 
호 에 의한 영 향 도 작지만 수렴 속 도 가 다소 느려진다. 

적 웅 필 터 의 계 수 가 최 적 계 수 에 수 렴 하 면 기준 입 
력 신 호 와 추정 오 차 신 호 의 상 관 도 혹은 적응 필 터 의 
순시 기울기 벡 터 가 이 론 적 으로 0 이 된다. 이런 성질 
을 직 교 원 리 (0 ㅁ 04080084[* 200100120168) 라 고 한 다 [61. 
본 논 문 에서는 직교 원 리 를 이 용 하 여 가변 적 옹 상수 
를 결 정 함 으로써 목표 신 호 에 대해서 강 건 하 면서 수 
렴 속 도 가 빠른 적응 알 고 리 즘 을 제 안 한 다. 직교 원리 
에 의해서 수렴 초 기 에는 기준 입력 신 호 와 추정 오차 
신 호 의 상호 상 관 도가 크기 때문에 수 렴 이 빠르고 정 
상 상 태 에서는 상호 상 관 도 가 거의 0 에 접 근 하여 정 
상 상태 오 차 가 작 아 진다. 그런데 상호 상 관 도 가 적응 
초 기 부터 지 수 적 으 로 감 소 하기 때문에 적응 상 수 가 
적응 초 기 부터 급격히 작 아 져서 수 렴 이 느려진다. 본 
논 문 에서는 상호 상 관 도 를 저역 통 과 시켜 적 웅 초기 


에 적응 상 수 롤 일정 기간 크게 유 지 함으로써 적응 

수 렴 이 느 려 지 지 않도록 함으로써 적응 필터 
의 성 능 을 향 상 시킨다. 본 논 문 에서는 컴퓨터 시 뮬 레 
이 션 을 통해서 성 능 이 기 존 의 알 고 리 즘 에 비해서 향 


2. 적응 필 터 의 문제점 


그림 1 은 두 센 서 를 갖는 전형적인 음향 반향 제거 
기 및 적응 잡음 제거기 구 조 이 다. 그림 1 의 %00) 는 
적 웅 필 터 의 기준 입 력 신 호 이 며 )200 는 ×00) 가 잡음 
전 달 경 로 를 거 쳐 온 신 호 로써 %(/0) 와 상 관 도가 있으 
며 제 거 되어야 할 잡 음 신 호 이다. 500) 는 ×(/0 와 상관 
이 없으며 전 송 되어야 하는 목 표 신 호 이 고 0(00) 는 
722(/() 와 5(/0) 를 합한 신 호 다 . 600) 는 적 응 필 터 의 추정 
오 차 신 호 이 면서 잡 음 이 제 거 된 적 웅 잡 음 제 거 기 의 
출 력 신 호 이 다. 
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그림 1. 적응 잡 옴 제 거 기 의 구조 


잡 음 전 달 경 로 의 임펄스 웅 답 을 적 응 필 터 로 추정 
하여 원 신 호 200 로 부터 적 응 필 터 의 출력 7(/0) 를 빼 
주 므 로 써 목 표 신 호 에 섞여 있는 잡 음 을 제 거 한 다 . 잡 
음 전달 경 로 를 추 정 하 기 위한 적 웅 알 고 리 즘 으 로 는 
식 (1)~(4) 으 로 표 현 되는 1445 알 고 리 즘 이 일반적 
으로 이 용 된다. 
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00, \00) 는 각각 기준 입력 신호 벡 터 와 적응 
필 터 의 계수 벡 터 이고 \0 는 음향 전달 경 로 룰 필터 
로 모 델 링 한 계수 벡 터 이 다. [ ㆍ ] ㅠ 는 전 위 (\ ㅠ 30 ㅁ 60086) 
이다. 4 00) 는 시 변 적 웅 상 수 이며 ㅇ 는 정규화 적응 
상 수 이고 안정한 수 렴 범 위 는 0< ㅇ < 2 이 다. Ｌ 은 적 
옹 필 터 위 차 수 이 고 0200) 는 입 력 신 호 의 분 산 (08 ㅁ - 
、 00066) 이 타 . 적응 필 터 의 계수 벡터 (0 식 -(2) 의 
두 번 째 항 에 표시된 순시 기울기 벡터 60000 조에 
의해서 갱 신 된다. 식 (1) 에 서 0(/<) 에 목 표 신호 900) 가 
포 함 되어 있지 않으면 적 응 필 터 의 차수 / 이 충분히 
크 다 면 적 웅 필터 계 수 는 최 적 값 에 가까이 수 렴 할 수 
였다. 000) 에 목 표 신 호 가 포 함 되는 경 우 에 는 식 (5) 와 
같이 추정 오차 신호 속에는 기준 입력 신 호 와 상관 
이 없는 목 표 신 호 가 포 함 되 어 목 표 신 호 만큼 계수 
오 조 정이 생 긴 다 [3-4]1. 
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식 (5) 에 서 ㅇ 가 작 으 면 목 표 신 호 에 의한 계수 오 
조 정 이 줄 어 들 지 만 수 렴 속 도 가 느려진다. 일 반 적 으 
로 적 응 필 터 의 적 웅 상 수 는 정 상 상 태 와 수 렴 속 도 에 
서 상반된 성 질 이 있다. 따라서 수 렴 속 도 가 느 려 지 지 
않 으 면 서 정 상 상 태 의 성 능 을 저 하 되지 않도록 하려 
면 적 웅 상 수가 지 능 적 으로 시 변하는 것이 필 요 하 다. 


3. 제 안 하는 알고리즘 


음향 반향 제거기 및 적응 잡음 제거기 등 의 일반 
적인 적응 필터 웅 용 분 야 에서 대해서 적응 필 터 는 
다 음 과 같은 세 가지 조 건 을 만 족 하여야 한다. 01) 수 
렴 속 도 가 빨 라 야 한다. 적 옹 필 터 에서는 적응 상수 
가 수렴 속 도 를 결 정 한 다, 적응 상 수 가 크면 수 렴 이 
빠르고 적응 상 수 가 작 으 면 수렴 속 도 가 느려진다. 그 
리고 비 정 적인 환 경 에 대해서 추 적 하는 농 력 ( ㅠ 80008 
080800169) 도 수렴 속 도 가 빠르면 일 반 적 으로 추적 
도 잘 할 수 있다. (6 정 상 상 태 에서 오 차 가 작 아 야 한 
다. 정상 상 태 에 서 의 오 차 도 적 웅 상 수 에 의해서 결정 
된다. 적응 상 수 가 크면 정상 상 태 의 오 차 가 크고 그 
값 이 작 으 면 정상 상태 오 차 가 작 아 진 다. 3) 주변 잡 
음 등에 의해서 적응 필터 계 수 의 오 조 정 이 작 아 야 
한다. 주변 잡 옴 에 의한 계수 오 조 정은 식 (5) 와 같이 


주로 기준 입력 신 호 에 대해서 상 관 이 없 는 (42000『- 
7613[0) 원 신호 성 분 에 의해서 발 생 한 다. 음향 반향 
제 거 기 에서는 전 송 되어야 할 근 단 화 자의 음성 신호, 
적 웅 잡음 제 거 기 에서는 전 송 되 어 야 할 목표 신 호 도 
주변 잡 음 에 포 함 된다. 

위 의 조 건 을 만 족 시킬 수 있는 방 법 은 다양한 방 
법 이 있지만 본 논 문 에서는 세 가지 조 건 에 공 통 적 으 
로 주요 역 할 을 하는 적응 상 수 를 시 변하는 가변 적 
웅 상 수 를 갖는 적 웅 알 고 리 즘 을 제 안 한 다. 제 안 하는 
가변 적응 상 수 는 수렴 속도 및 정상 상태 오 차 를 
줄이기 위해서 (1) 직 교 원 리 롤 이 용 하 여 추정 오차 신 
호 와 입력 신 호 사 이 의 상호 상 관 도 를 구하고 (2) 저역 
통 과 시 킨다. 그리고 주변 잡음 둥 에 의한 계수 오조 

을 줄이기 위해서 @) 기준 입력 신 호 와 추정 오차 
신 호 의 합 으 로 정규화 하여 최 종 적 으로 적응 상 수 를 
결 정 한 다. 

적응 필 터 가 최 적 값 으로 수 렴 하면 기준 입력 신호 
와 추정 오차 신 호 의 상호 상 관 도는 1601)&01)]= 0 
이 되고 이를 직교 원 리 라 한 다 [613]. 직교 원 리 를 이 
용하여 기준 입력 신 호 와 추정 오차 신 호 의 상호 상관 
도 를 적응 필 터 의 적 웅 상 수 로 사 용 하면 필 터 의 수렴 
초 기 에는 추정 오차 신호 속에 기준 입력 신 호 의 성 
분이 많이 포 함 되어 있어 적응 상 수 는 큰 값 을 유 지 하 
고 적 응 을 빨리 한다. 적응 필 터 가 수 렴 하 였을 때는 
입력 신 호 와 추정 오차 신호 사 이 의 상 관 도가 0 에 가까 
운 값 을 갖게 된다. 따라서 적응 상 수 는 작 아 져 서 적 
웅 필 터 의 계수 오 조 정 이 작 아 지 고 과잉 평균 자 승 
오 차 (60695 14680 50486 6001) 도 작 아 진다. 

기준 입력 신 호 와 추정 오차 신 호 의 상호 상 관 도 , 
저 600^(/0] 를 식 (6) 와 같이 순시 기울기 벡 터 로 추 
정한다. 

60) =606.(04-1)+(1-,0)0(0)2 04 (06) 

2=0,1,…,/.-1 

6 ,(/0) 는 입력 신 호 와 추정 오차 신 호 의 상호 상관 
도 롤 순시 기울기 벡 터 로 추 정 하는 0100148 ㅁ 00\@ 
65010866 이다. 6 는 망 각 지 수 ((0 ㅠ ㅎ 60008 130101/ 이 
며 , \ ㅠ (/0) 는 /) 탭 의 입력 신 호 를 나타낸다. Ｌ 은 적응 
필 터 의 차 수 이다. 식 (6) 을 전 개 하 면 

800 =8.(-1)+(1- 000 00 

= 6"6.6&-2)+ 0(1-0~,(4-1)0(4-1) 
+(1-/4)~,()0 04) 
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=#6.0)+0-#@# 험 @00000 0 0) 
가 된다. 식 (7) 에 서 6 ㅎ ,(0) =0 라 가 정 하 고 0 샘 플 에서 
임 의 의 6 샘 플 까 지 과 거 를 추 정 한 상호 상 관 도와 0 
+1 부 터 /《 까 지의 최근 추 정 한 상호 상 관 도로 나누어 
정 리 하 면 
800="^“(0-@ 험 4* 도 (0000+0 -@ 


험 @6 노 0000 (8) 


~ 이 된다. 《- 가 충분히 크 다 면 식 (8) 의 첫 번째 


항 은 대부분 감 쇠 되고 최근 추 정 한 두 번 째 항 이 주로 
남 게 된 다. 따라서 식 (6) 과 같이 [845 알 고 리 즘 의 순 
시 기 울 기 로 추 정 하면 최 근 의 상호 상 관 도의 변 화 를 
반 영 할 수 있다. 6 가 1 에 가 까 울 수록 《 - 가 커져 
야 한다. 

식 (6) 을 상호 상 관 도가 1 보다 크지 않도록 기준 
입력 신 호 와 추정 오차 신호 전 력 합 으로 식 (9) 과 같 
이 정 규 화 한다. 

8,(^)=68.(6-10+0-@) 가 (9) 

아 00 와 00 는 각각 입력 신 호 와 추정 오차 신호 
의 전 력 이며 ㅎ ,(//) 와 같은 방 법 으로 추 정 된다. 그럼 
2 는 입력 신 호 와 추정 오차 신 호 의 상호 상 관 도 를 
추 정 한 순시 기울기 벡터 중에서 첫 번째 탭 에 대한 

을 표 시 한 것이다. 상호 상 관 도가 직 교 원 리에 따라 
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0.01 
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00055-0006!2000(08) 


0 
ㅎ 2010165 


그림 2. 순시 기울기 벡 터 로 추 정 한 기준 입력 신 호 와 추정 
오차 신호 상 관 도 


지 수 적 으 로 감 소 하여 정 상 상 태 가 되면 수렴 초 기 에 
비해서 상당히 작 아 진 것을 확인 할 수 있다. 그림 2 와 
같이 상호 상 관 도 또는 적응 상 수 가 빠르게 지 수 적으 
로 감 소 하면 적응 초 기 의 수렴 속 도 가 현저히 저 하 되 
고 적응 필 터 의 계수 오 조 정이 커진다. 

따라서 적응 초 기 에는 적응 상 수 를 다소 크게 유 
지 하 도 록 하는 것이 필 요 하다. 상호 상 관 도, 6 ,00 를 
식 (10) 과 같이 저역 통과 시켜 수렴 초 기 에 적응 상 
수 를 크게 유 지 함으로써 적응 필 터 의 수렴 속 도 가 
느 려 지 지 않도록 한다 

00=,-100+0-06.00 00) 

저역 통 과 된 <,0//) 을 주변 잡 음 에 의해서 적응 필 
터 의 계 수 가 오 조 정 되지 않도록 하기 위해서 기준 
입력 신 호 와 추정 오차 신호 전력 합 으로 식 (11) 와 
같이 정규화 한다. 

809! 

00 (200 + ㅜ 0000) 

1700 은 적응 필 터 의 각 탬 을 갱 신 하는 적응 상수 
벡 터 이고 는 정규화 적응 상 수 이다. 6,00 는 각 탭 
을 위한 상호 상 관 도 이 다. 상호 상 관 도 에 대해서 절 
대 값 을 취하는 것은 적응 상 수 가 0 보다 작 아 지면 
불 안 정 해 지 기 때문에 이를 방 지 하기 위한 것이다. 입 
력 신 호 와 추정 오차 신 호 의 전력 합 으로 정 규 화 하는 
것은 입력 신 호 와 추정 오차 신 호 에 의해서 적응 상 
수가 진 동 하는 것을 줄이기 위한 것이다. 


2=0,1,.…,7.-1 (11) 


4. 실험 결과 및 검토 


컴퓨터 시 뮬 레 이 션 을 통해서 제 안 하는 가변 적응 
수 를 갖는 적응 알 고 리 즘 과 기존 적응 알 고 리 즘 의 
성 능 을 비 교 하였다. 기존 적응 알 고 리 즘 은 8445 알 
고 리 즘 과 。 ㅠ 76600618 등 이 제안한 604170-145 알 고 리 
즘 을 비 교 하 였다. 시 뮬 레 이 션 은 시스템 인 지 (6766604 
10600868000) 환 경 에서 수 행 되었다. 추정 대상 시스 
템 은 식 (12) 과 같이 10 차 임펄스 응 답 을 갖는다. 
\,-[1.0,0.268,0.083,0.501,0.941,0.011,0.819, 
0.376,0.701,0.159] (12) 

기준 입력 신호 %(/0) 은 평 균 이 0 이며 분 산 이 1 인 
정 적 인 백색 68085 신 호 를 사 용 하고 원 신호 0(/0) 에 
포 함 된 목 표 신 호 900) 도 평 균 이 0 이고 분 산 이 1 인 
백 색 잡 음 이다. 제 안 하는 알 고 리 즘 의 6=10.0 으 로 두 
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고 6=0.98 로 사 용 하 였으며 5000 개 의 샘 플 에 대하여 
성 능 을 평 가 하였다. 지 118 와 54101-18/45 알고리즘 
의 정규화 적응 상수 6= 0.2 로 두었다. 식 (12) 로 정의 
하는 계수 오 조 정 지 수 로 성 능 을 평 가 한 다. 


00 -- 소 버 으 (12) 
062=080- 


그람 3 은 각 기준 입력 신 호 와 추정 오차 신 호 의 
상호 상 관 도 6,(/0 와 저역 통 과 된 상호 상 관 도, (0) 
를 비 교 한 것이다. 상호 상 관 도 ㅎ ,(/0) 는 수렴 초 기 에 
빠르게 감 소 하고 크게 진 동 한다. 저역 통 과 된 상호 
상 관 도, (6) 는 ㅎ ,(40) 에 비해서 다소 지 연 이 있으며 
진 동 이 부 드 러 워 진 (600000208) 것을 확인할 수 있 
다. 저역 통 과 시킨 상호 상 관 도 를 이 용 함 으로써 초기 
및 경 로 가 변 화 하 는 경우 적응 상 수 를 다소 크게 유 
지 하 여 빠른 수렴 속 도 를 유지할 수 있다. 
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그림 3. 저역 통과 시킨 적 웅 상수 


그럼 4 는 주변 잡음 신 호 의 분 산 을 1.0, 0.1, 0.001 로 
변 화 시 키고 3000 에 서 3500 샘플 사 이 에서 음향 반향 
제 거 기 에 서 의 동시 통 화 를 가 정 하 여 목표 신 호 의 분 
산 을 1.0 로 두고 제안한 알 고 리 즘 과 기 존 의 알 고 리 
즘 을 비 교 하 였다. 

그럼 4 의 (3) 는 주변 잡음 신 호 의 분 산 이 1 인 경우 
이다. 제 안 하 는 알 고 리 즘 이 5420-Ｌ8&45 알 고 리 즘 과 
거의 유사한 성 능 을 보이고 51.45 알 고 리 즘 에 비해 
서 다소 성 능 이 좋 음 을 알 수 있다. (6) 는 주변 잡음 
신 호 의 분 산 이 0.1 인 경 우 로 54845 알 고 리 즘 에 비해 
서 (3) 와 같이 제 안 하 는 알 고 리 즘 과 50204-148 가 
조금 성 능 이 좋다. (0) 는 목표 신 호 의 분 산 이 0.001 인 
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그림 4. 동 시 통화 고 려 시 계수 오 조 정 
(3) 목표 신 호 의 분산 1.0 (6) 목표 신 호 의 분산 0.1 
(0) 목표 신 호 의 분산 0.001 


경 우 로써 정상 상 태 의 오 차 가 기 존 의 적 웅 알고리즘 
에 비해서 우 수 함 을 알 수 있다. 그리고 동시 통화 구간 


순시 기울기 벡 터 의 저주파 필 터 림 을 사용한 새로운 가변 적 몽 인자 05 알고리즘 235 


에서도 3000 에 서 3500 샘플 사 이 에서 60201-Ｌ ㄴ 8458 알 
고 리 즘 과 제 안 하는 알 고 리 즘 이 3845 알 고 리 즘 보 
다 다소 우 수 함 을 알 수 있다. 50401-Ｌ005 알고리즘 
과 제 안 하는 알 고 리 즘 이 8845 알 고 리 즘 에 비해서 
목표 신 호 가 있는 구 간 에 서 크게 성 능 이 우 수 하 지 않 
게 나타나는 것은 기준 잡음 신 호 와 목표 신 호 의 분 
산 을 1 로 두고 있기 때 문 이 다. 기준 잡음 신 호 와 목표 
신 호 의 분 산 이 1 보다 아주 큰 경 우 에는 41405 알고 
리 즘 에 비해서 547204-Ｌ845 알 고 리 즘 과 제 안 하 는 알 
고 리 즘 이 목표 신 호 에 의한 영 향 을 작게 받 는 다 [31. 

그림 5 는 추 정 하 고자 하는 미 지 의 시 스 템 이 변화 
했을 때 주변 잡음 신 호 의 분 산 이 각각 1.0, 0.01, 
0.001 인 경 우 에 대해서 제 안 하는 적응 알 고 리 즘 과 
기 존 의 알 고 리 즘 의 성 능 을 비 교 한다. 3000 에 서 3500 
샘플 사 이 에서 급작스런 경 로 의 변 화 를 가 정 하여 추 
정 대상 시 스 템 의 임펄스 웅 답 의 부 호 를 바 꾸 었다. 
(3) 는 주변 잡음 신 호 의 분 산 이 1 인 경 우 이다. 제 안 하 
는 알 고 리 즘 이 50400-Ｌ8045 알 고 리 즘 과 거의 유사한 
성 능 을 보이고 지 Ｌ45 알 고 리 즘 에 비해서 다소 성능 
이 좋 음 을 알 수 있다. (6) 는 주변 잡음 신 호 의 분 산 이 
0.01 인 경 우 로 제 148 알 고 리 즘 과 50101-18045 알고 
리 즘 에 비해 제 안 하는 알고리즘 성 능 차 이 가 두드러 
지게 좋 아 진 다. (0) 는 목표 신 호 의 분 산 이 0.001 인 경 
우 로 써 정상 상 태 의 오 차 가 기 존 의 적응 알 고 리 즘 에 
비해서 우 수 함 올 알 수 있다. 그리고 급작스런 경로 
변 화 를 가 정 한 3000 에 서 3500 샘플 사 이 에 서 제 안 하 
는 알 고 리 즘 이 4848 알 고 리 즘 과 수렴 속 도 가 비슷 
하며 8020-Ｌ045 알고리즘 보다 빠르게 수 렴 하 는 것 
을 알 수 있다. 컴퓨터 시 뮬 레 이 션 을 통해서 제 안 하 
는 가변 적응 상 수 를 갖는 적응 알 고 리 즘 의 경우 주 
변 잡음 신호 혹은 측정 잡 음 이 작 을 수록 기 존 의 알 
고 리 즘 에 비해서 정상 상 태 의 추정 오 차 가 현저히 
작 아 짐을 알 수 있고 6020-8/8 알 고 리 즘 에 비해서 
수렴 속 도 가 빠 름 을 확 인 하 였다. 


5. 결론 


본 논 문 에서 적응 잡음 제거기 및 음향 반향 제거 
기 등에 활 용 하기 위해서 순시 기울기 벡 터 를 저역 
통 과 시킨 가변 적응 상 수 를 갖는 적응 알 고 리 즘 을 
제 안 하였다. 컴퓨터 시 뮬 레 이 션 을 통해서 제 안 하는 


알 고 리 즘 의 성 능 을 기 존 의 적응 알 고 리 즘 과 비 교 하 
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그림 5. 금 작 스런 경로 변화 고 려 시 계수 오 조 정 
(3) 목표 선 호 의 분산 10 (6) 목표 신 호 의 분산 0.01 
(0) 목표 선 호 의 분산 0.001 


였다. 제 안 하는 적응 알 고 리 즘 은 4805 알 고 리 즘 에 
비해서 정상 상태 성 능 이 우 수 하고 목표 신 호 의 전력 
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에 의한 영 향 이 작 음 을 확인 하였다. 갑 작 스 러운 경 
로 변 화 에 대해서 5410-145 알 고 리 즘 에 비해 수렴 
이 빠르다. 그리고 측정 잡음 신 호 의 분 산 이 작 올수 
록 제 안 하는 적응 알 고 리 즘 의 성 능 이 우 수 하였다. 제 
안하는 알 고 리 즘 을 28# 를 이 용 하 여 차 량 에 서 의 음 
향 반향 제거 및 잡음 제 거 기 로 구 현 하는 연 구 를 계 
속 하 고자 한다. 
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